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Beschreibung 



Die Erfindung bezieht sich auf ein Stanzwerk zum 
Perforieren von fiachenfGrmigen Objekten, insbeson- 
dere von BriefmarkenbOgen. mit einer horizontalen 
Schnittplatte und einer dazu parallelen, vertikal beweg- 
baren Werkzeugplatte und mit einem Antriebsmecha- 
nismus, durch welchen die Werkzeugplatte oszillierend 
auf- und abverschiebbar ist. 

Bei solchen Stanzwerken hat die Schnittplatte. auf 
welche die zu perforierenden Objekte gelegt werden, 
LOcher in der gewunschten Anordnung, und die Werk- 
zeugplatte ist mit entsprechenden Perforierstiften verse- 
hen. Wahrend des Betriebs des Stanzwerks werden 
grosse Massen rasch oszillierend bewegt. und es ent- 
stehen aufgrund der in den Umkehrpunkten der Bewe- 
gung auftretenden Beschleunigungen erhebliche 
Massenkrafte. Diese Massenkrafte k6nnen Funktions- 
probleme des Stanzwerks selber und Schwingungs- 
nd Standfestigkeitsprobleme am Aufstellungsort 
Vzeugen. 

Um diese Schwierigkeiten zu vermeiden, ist bereits 
durch die GB-A-2 045 154 ein Stanzwerk gemass dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1 bekannt geworden. In die- 
sem Stanzwerk sind die Hebel. an deren einen horizon- 
talen Hebelarmen die die bewegbare Werkzeugplatte 
tragenden Hubstangen angelenkt sind, als geradlinige 
Hebel ausgebildet, die in ihrer Mitte um ortsfeste Ach- 
sen drehbar sind. Die anderen beiden Hebelarme sind 
aufeinanderzugerichtet und an beiden Seiten des 
Gegengewichts angelenkt. An dem die Zugstange mit 
dem geradlinigen Hebel verbindenden Gelenkpunkt ist 
ferner ein im wesentlichen vertikal orientierter erster 
Hebelarm und an dessem anderen Ende ein zweiter, 
ebenfalls im wesentlichen vertikal orientierter Hebelarm 
angelenkt. dessen unteres Ende um eine horizontale 
ortsfeste Achse schwenkbar ist. Die zwischen beiden 
Hebelsystemen installierte Antriebsvorrichtung wirkt 
beiderseits jeweils auf die die beiden ubereinanderlie- 
enden Hebelarme verbindenden Gelenke, welche seit- 
lich gegensinnig hin- und herbewegt werden. wobei die 
aus beiden ubereinanderliegenden Hebelarmen beste- 
hende gelenkige Verbindung zwischen der ortsfesten 
Lagerung des unteren Hebelarms und dem nicht ortsfe- 
sten Ende des oberen Hebelarms abwechselnd nach 
beiden Seiten etwas einknickt. Dadurch erfahrt das 
Ende des oberen Hebelarms eine im wesentlichen ver- 
tikale Aufwarts- und Abwdrtsbewegung. Dabei wird der 
hdchste Punkt in derjenigen Stellung der beiden uber- 
einanderliegenden Hebelarme erreicht. in welcher 
diese miteinander ausgerichtet sind. 

Der Antriebsmechanismus besteht aus einem Dop- 
pelexzenter mit diametral gegenuberliegenden Exzen- 
terzapfen. welche durch je einen Lenker jeweils mit dem 
Verbindungsgelenk der beiden ubereinanderliegenden 
Hebelarmen verbunden sind. Wahrend diese Verbin- 
dungsgelenke, ausgehend von ihrer dem Exzenter am 
nachsten liegenden Stellung, in ihre andere Endstellung 
ausgelenkt werden, also bei einer halben Umdrehung 



des Doppelexzenters, wird die Werkzeugplatte. ausge- 
hend von ihrer unteren Stellung, angehoben und wieder 
abgesenkt, da beide abgewinkelten Endstellungen der 
beiden ubereinanderliegenden Hebelarme derselben 

5 unteren Lage der Werkzeugplatte entsprechen. 

Jedes Hebelsystem besteht bei diesem bekannten 
Stanzwerk. ausser aus der die Werkplatte tragenden 
Zugstange, aus drei gelenkig verbundenen Gliedern, 
namlich dem geradlinigen, um die ortsfeste Achse dreh- 

w baren Hebel sowie den beiden gelenkig ubereinander 
angeordneten Hebelarmen, wobei die oszillierende 
Antriebsbewegung der Lenker vermittels der beiden 
erwahnten Hebelarme in eine vertikale Hin- und Herbe- 
wegung umgewandelt wird. 

is Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein 
Stanzwerk mit einem alternativen Hebelsystem beson- 
ders vorteilhafter Bauart zu schaffen, wobei das Prinzip 
des aus der GB-A-2 045 154 bekannten Ausgleichs der 
Massenkrafte und Massenmomente beibehalten wer- 

20 den soli. 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemass durch die im 
Anspruch 1 angegebenen Merkmale geldst. 

Auf diese Weise wird nicht nur erreicht, dass zu 
jeder sich bewegenden Masse eine sich symmetrisch 

25 bewegende Ausgleichsmasse vorhanden ist. so dass 
die Massenkrafte und Massenmomente sich in alien 
Hauptrichtungen des mechanischen Systems kompen- 
sieren. sondern es wird ein Hebelsystem geschaffen, 
welches, ausser der die Werkplatte an jeder Seite tra- 

30 genden Zugstange. nur zwei Winkelhebel aufweist. von 
denen jeder um eine ortsfeste Achse drehbar gelagert 
ist, so dass die vom Antriebsmechanismus auf die Win- 
kelhebel ausgeubte oszillierende Antriebsbewegung 
direkt, ohne ein weiteres Gelenkteil. einerseits auf die 

35 Zugstange und andererseits auf das Gegengewicht 
ubertragen wird. 

Die Erfindung wird anhand der Zeichnungen an 
einem Ausfuhrungsbeispiel naher eriautert. Es zeigeh: 
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Figur 1 eine schematische Seitenansicht eines 
Stanzwerks nach der Erfindung in einer Zwischen- 
stellung, 

Rgur 1a das Stanzwerk nach Figur 1 mit seiner 

Werkzeugplatte in ihrer oberen und 

Figur 1b in ihrer unteren Stellung, 

Figur 2 eine schematische Ansicht in Richtung des 

Pfeils II nach Figur 1, 

Figur 3 den das Schubgelenk einschliessenden Teil 
des Stanzwerks in vergrOssertem Masstab. wobei 
das Gegengewicht und der dieses Gegengewicht 
tragende Hebelarm um 90° nach oben verschwenkt 
dargestellt sind, und 

Figur 4 eine Teilansicht in Richtung des Pfeils IV 
nach Figur 3. 

Wie in den Figuren 1 und 2 dargestellt. ist im unte- 
ren Bereich eines Maschinengestells 20 eine feste hori- 
zontale Schnittplatte 1 mit Ldchern 1a montiert und 
daruber eine mit Perforierungsstiften 2a versehene 
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Werkzeugplatte 2, die parallel zur Schnittplatte 1 orien- 
tiert ist, mittels vertikaler Fuhrungssaulen 19 vertikal 
auf- unci abbewegbar geiagert. Die zu perforierenden 
fiachenfOrmigen Objekte, insbesondere Briefmarkenbd- 
gen, werden auf die Oberseite der Schnittplatte 1 gelegt 5 
und bei der Abwartsbewegung der Werkzeugplatte 2 
durch die mit den LOchern 1a ausgerichteten Stifte 2a. 
die in diese LOcher 1a eingreifen. perforiert. 

Die Werkzeugplatte 2 ist an gegenuberliegenden 
Seiten mit Hilfe von Hubstangen 3 an je einem Hebelsy- w 
stem aufgehangt, das nach Figur 1 auf beiden Seiten 
gleich aufgebaut ist und im wesentlichen aus uberein- 
ander angeordneten Winkelhebeln 4 und 5 besteht. Im 
betrachteten Beispiel sind an jeder Seite zwei Hubstan- 
gen 3, zwei untere Winkelhebel 4 mit den Hebelarmen 15 
4a, 4b und ein oberer Winkelhebel 5 mit den Hebelar- 
men 5a, 5b vorgesehen (Figur 2 und 3). Die unteren 
Winkelhebel 4 sind an ihrer Winkelecke urn eine hori- 
zontale ortsfeste Achse 8 drehbar im Gestell 20 geia- 
gert; ihre Hebelarme 4a und 4b sind im betrachteten 20 
Beispiel rechtwinWig zueinander angeordnet. und in der 
in Figur 1 gezeigten Zwischenstellung des Stanzwerks 
ist der Hebelarm 4a im wesentlichen vertikal und der 
Hebelarm 4b im wesentlichen horizontal orientiert. 
wobei die Hebelarme 4a nach oben weisen. 25 

Die Hubstangen 3 mit ihren oberen Enden an den 
Enden der betreffenden Hebelarme 4b bei 9 gelenkig 
befestigt und mit ihren unteren Enden an der Oberseite 
der Werkzeugplatte 2 urn eine gemeinsame horizontale 
Achse 10 schwenkbar angelenkt. 30 

Der obere Winkelhebel 5 ist an seiner Winkelecke 
um eine horizontale ortsfeste Achse 11, die vertikal 
uber der Achse 8 und parallel zu dieser liegt. im Gestell 
20 drehbar geiagert und hat die beiden Hebelarme 5a 
und 5b. die ebenfalls wenigstens naherungsweise 35 
rechtwinklig zueinander orientiert sind. In der in Figur 1 
gezeigten Zwischenstellung des Stanzwerks ist der 
Hebelarm 5a im wesentlichen vertikal und der andere 
Hebelarm 5b im wesentlichen horizontal ausgerichtet. 
wobei der Hebelarm 5a nach unten weist. 40 

Die Enden der Hebelarme 4a sind mit dem Ende 
des Hebelarms 5a durch ein Schubgelenk 6. das die 
freie Achse 7 hat, gelenkig miteinander verbunden. Das 
Schubgelenk, das anhand der Figuren 2 bis 4 noch 
naher eriautert wird, ist erforderlich, weil die Winkelhe- as 
bei 4 und 5 zwischen den in den Figuren 1a und lb 
gezeigten Extremstellungen um ihre Achsen 8 bzw. 1 1 
hin- und herschwingen mussen. 

Zum gemeinsamen Antrieb der Winkelhebel auf 
jeder Seite des Maschinengestells dient ein in der Mitte so 
zwischen beiden Hebelsystemen montierter Doppelex- 
zenter 15, der um eine ortsfeste Achse 13 in Drehung 
versetzt wird und zwei diametral gegenuberliegende 
Exzenterzapfen 14 und 14' hat. An einen Exzenterzap- 
fen 14 ist ein Lenker 12 angelenkt, dessen anderes 55 
Ende gelenkig mit dem Schubgelenk 6 auf der einen 
Seite des Gestells verbunden ist; am anderen Exzenter- 
zapfen 14' ist ein Lenker 12* angelenkt. der mit dem 
Schubgelenk 6 auf der anderen Seite gelenkig verbun- 



den ist. 

An den Enden der Hebelarme 5b sind Gegenge- 
wichte 16 befestigt, welche als Ausgleichsmassen so 
bemessen sind, dass ihr Gewicht naherungsweise dem 
Gewicht der Werkzeugplatte 2 und der zu ihrer Aufh&n- 
gung dienenden Elemente, insbesondere der Hub- 
stange 3, entspricht. 

Wenn der Doppelexzenter 15 durch einen Antrieb 
im Sinne des Pfeils nach Figur 1 in stetige Drehung ver- 
setzt wird, dann werden, ausgehend von der Zwischen- 
stellung nach Figur 1, die Schubgelenke 6 auf beiden 
Seiten symmetrisch voneinander entfernt. wodurch auf 
der linken Seite nach Figur 1 die Winkelhebel 4 entge- 
gengesetzt zum Uhrzeigersinne und der Winkelhebel 5 
im Uhrzeigersinne verschwenkt werden, wahrend auf 
der rechten Seite gegensinnig dazu die Winkelhebel 4 
im Uhrzeigersinne und der Winkelhebel 5 entgegenge- 
setzt dazu verschwenkt werden. Durch diese Ver- 
schwenkungen wird die Werkzeugplatte 2 in ihre obere 
Stellung angehoben, und gleichzeitig werden die 
Gegengewichte 16 abgesenkt; diese eine Endstellung 
ist in Figur lagezeigt. 

Wahrend der folgenden halben Umdrehung des 
Doppelexzenters 15 werden alle Winkelhebel im jeweils 
entgegengesetzten Sinne verschwenkt. Dadurch wird 
die Werkzeugplatte 2 bis zur Anlage an der Schnitt- 
platte 1 abgesenkt. wobei die Stifte 2a in die LOcher 1a 
eingreifen. und gleichzeitig werden die Gegengewichte 
16 angehoben; diese andere Endlage des Stanzwerks 
ist in Figur 1b dargestellt. 

Durch den angetriebenen Doppelexzenter 15 und 
die beiden Hebelsysteme wird also die Werkzeugplatte 
2 in eine harmonische Hubbewegung versetzt Auf- 
grund der Anordnung und der gegeniauf igen Bewegung 
aller Teile werden die bei der Beschleunigung auftreten- 
den Massenkrafte sowohl in horizontaler als auch in 
vertikaler Richtung kompensiert. Einerseits fuhren die 
beiden Lenker 12 und 12' sowie die Hebelarme 4a und 
5a der Winkelhebel auf beiden Seiten im horizontalen 
Sinne gegeniaufige Bewegungen aus. und andererseits 
wird die Werkzeugplatte 2 mit den Hubstangen 3 und 
den Hebelarmen 4b im vertikalen Sinne stets gegeniau- 
fig zu den Gegengewichten 16 und den Hebelarmen 5b 
bewegt. 

Die Figuren 2. 3 und 4 zeigen das Beispiel einer 
praktischen Ausbildung des Schubgelenks 6 sowie der 
Verbindung desselben mit dem Lenker 12. Aus Grun- 
den der Anschaulichkeit sind in Figur 3 der dort erschei- 
nende Hebelarm 5b und das an dessen Ende befestigte 
Gegengewicht 16 um 90° nach oben versetzt darge- 
stellt. Die Achse 8 nach Figur 1 und 2 ist die Achse einer 
Winkelhebelwelle 18. deren Enden in Lagern 22 des 
Maschinengestells 20 geiagert sind. An dieser Winkel- 
hebelwelle 18 sind die beiden Winkelhebel 4 mit ihren 
Hebelarmen 4a und 4b (Figur 3 und 4) sowie seitlich 
daneben und parallel zu den Hebelarmen 4a ein weite- 
rer vertikaler Hebelarm 4a* starr befestigt. Die die Hub- 
stangen 3 tragenden Winkelhabel 4b sind. wie die 
Figuren 2 und 3 zeigen, gegenuber den Hebelarmen 4a 
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nach aussen versetzt an der Welle 8 befestigt. 

Die Enden der Hebelarme 4a tragen Lager 24 zur 
Aufnahme der Welle 1 7, deren Achse 7 die bewegliche 
freie Achse des Schubgelenks 6 ist. Dieses Schubge- 
lenk 6 weist einen an der Welle 1 7 montierten Schiebe- s 
teil 6a auf, der am Hebelarm 5a des Winkelhebels 5 im 
Sinne des Doppelpfeils nach Figur 3 langsverschiebbar 
gelagert ist. Der Winkelhebel 5 mit seinem Hebelarm 5a 
und dem in Figur 3 urn 90° versetzt gezeichneten 
Hebelarm 5b. der das Gegengewicht 16 tragt. ist starr w 
an der die Achse 11 aufweisenden Welle 21 befestigt. 
die in Lagern 23 des Gestells 20 gelagert ist. 

Der Hebelarm 4a' dient zur gelenkigen Befestigung 
des Lenkers 12. der am Ende dieses Hebelarms um die 
Achse 7\ welche in Verlangerung der Achse 7 liegt und is 
daher zur freien Achse des Schubgelenks gehOrt, dreh- 
bar ist In gleicher Weise ist der andere Lenker 12* auf 
der anderen Seite montiert. 

Der von den Hebelarmen 4a getrennt angebrachte 
Hebelarm 4a' zur gelenkigen Befestigung des Lenkers 20 
12 bzw. 12' ist aus konstruktiven Grunden zweckmas- 
sig. Es ist jedoch auch mdglich, den Lenker 12 bzw. 12* 
auf andere Weise gelenkig mit dem Schubgelenk 6 
Oder, was praktisch das gleiche ist. mit einem der verti- 
kalen Hebelarme 4a oder 5a zu verbinden. zum Beispiel 25 
direkt an der Welle 17 oder direkt ah einem der Hebel- 
arme 4a oder 5a anzulenken. 

Bei einer abgewandelten Ausfuhrungsform kann 
auf das Schubgelenk 6 verzichtet werden, indem auf 
jedem Exzenterzapfen 14 und 14' zwei Lenker ange- 30 
bracht werden, von denen an jeder Seite des Stanz- 
werks der eine am Hebelarm 5a und der andere an 
einem der Hebelarme 4a oder an einem besonderen 
Hebelarm ahnliche dem Hebelarm 4a' angelenkt ist. 
wobei beide Winkelhebel 4 und. wenn vorhanden. der 35 
besondere Hebelarm starr miteinander verbunden sind. 
zum Beispiel durch eine Winkelhebel well e ahnlich der 
Welle 18. Bei dieser Ausfuhrungsform liegen vorzugs- 
weise in jedem Hebelsystem die Gelenkverbindungen 
der beiden Lenker mit dem oberen Winkelhebel und mit 40 
den unteren Winkelhebeln wenigstens naherungsweise 
in einer gemeinsamen vertikalen Ebene. 

Die Erf indung ist nicht auf die beschriebenen Aus- 
fuhrungsbeispiele beschrankt. sondern lasst hinsicht- 
lich der konstruktiven Ausgestaltung aller Teile und der 45 
Anzahl der Winkelhebel und Hubstangen auf jeder 
Seite des Stanzwerks mannigfache Varianten zu. So 
braucht im Prinzip jedes Hebelsystem nur einen unte- 
ren Winkelhebel zu haben. dessen horizontaler Hebel- 
arm zum Beispiel eine Traverse tragt. an der die so 
Zugstangen hangen. Auch kdnnen mehr als zwei untere 
Winkelhebel und eventuell mehrere obere Winkelhebel 
vorgesehen sein. 

Patentanspruche ss 

1. Stanzwerk zum Perforieren von flachenfdrmigen 
Objekten mit einer horizontalen Schnittplatte (1) 
und einer dazu parallelen. vertikal bewegbaren 



Werkzeugplatte (2). mit einem Antriebsmechanis- 
mus (15). durch welchen die Werkzeugplatte (2) 
oszillierend auf- und abverschiebbar ist. wobei die 
Werkzeugplatte (2) an gegenuberliegenden Seiten 
mit Hilfe von angelenkten Hubstangen (3) an je 
einem Hebelsystem aufgehangt ist. welches ein 
Gegengewicht (16) tragt und welches wenigstens 
einen um eine ortsfeste horizontale Achse (8) dreh- 
bar gelagerten Hebel (4) aufweist. wobei die Hub- 
stangen (3) an den einen, im wesentlichen 
horizontal orientierten Hebelarmen (4b) dieser 
Hebel (4) angelenkt sind und wobei die Antriebs- 
vorrichtung (15) dazu eingerichtet ist. alle Hebel (4) 
gleichzeitig hin- und herzuschwenken und dabei 
den Hebel (4) auf der einen Seite jeweils gegensin- 
nig zum Hebel auf der anderen Seite zu bewegen, 
derart, dass das Gegengewicht (16) gegensinnig 
zur vertikalen Bewegung der Werkzeugplatte (2) 
antreibbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass 

a) der Hebel als unterer Winkelhebel (4) ange- 
ordnet ist und jedes Hebelsystem wenigstens 
einen daruber angeordneten oberen Winkelhe- 
bel (5) aufweist, der in seinem Winkeibereich 
ebenfalls um eine ortsfeste horizontale Achse 
(11) drehbar gelagert ist; 

b) jeder Winkelhebel (4, 5) einen im wesentli- 
chen vertikal gerichteten Hebelarm (4a. 5a) 
und einen im wesentlichen horizontal gerichte- 
ten Hebelarm (4b, 5b) hat. wobei der vertikale 
Hebelarm (4a) des unteren Winkelhebels (4) 
nach oben und der vertikale Hebelarm (5a) des 
oberen Winkelhebels (5) nach unten weist; 

c) das Gegengewicht (16) am horizontalen 
Hebelarm (5b) des jeweils oberen Winkelhe- 
bels (5) jedes Hebelsystems angeordnet ist 
und 

d) die Antriebsvorrichtung (15) dazu eingerich- 
tet ist, die ubereinanderliegenden Winkelhebel 
(4. 5) jedes Hebelsystems jeweils in entgegen- 
gesetzten Richtungen zueinander um ihre orts- 
festen Achsen (8. 11) zu drehen. 

2. Stanzwerk nach Anspruch 1. dadurch gekenn- 
zeichnet. dass die Antriebsvorrichtung einen zwi- 
schen beiden Hebelsystemen installierten 
Doppelexzenter (15) aufweist, der um eine ortsfe- 
ste Achse (13) in Drehung versetzbar ist und an 
diametral gegenuberliegenden Seiten Exzenter- 
zapfen (14, 14') hat, von denen der eine (14) bzw. 
der andere Exzenterzapfen (14*) durch Lenker mit 
den vertikalen Hebelarmen (4a, 5a) der ubereinan- 
der angeordneten Winkelhebel des einen bzw. des 
anderen Hebelsystems verbunden ist. 

3. Stanzwerk nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet. dass die Enden der vertikalen Hebelarme 
(4a, 5a) der ubereinanderliegenden Winkelhebel 
durch ein Schubgelenk (6) drehbar miteinander 
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verbunden sind und dass die Verbindung zwischen 
einem Exzenterzapfen (14, 14') und dem betreffen- 
den Hebelsystem aus einem Lenker (12, 12') 
besteht, der gelenkig mit dem Schubgelenk (6) ver- 
bunden ist. so dass bei Drehung des Doppelexzen- 
ters (15) die Schubgelenke (6) der beiden 
Hebelsysteme in wenigstens naherungsweise hori- 
zontal^ Richtung gegensinnig hin- und herbewegt 
werden. 

Stanzwerk nach einem der Anspruche 1 bis 3. 
dadurch gekennzeichnet. dass jedes Hebelsystem 
mehrere untere Winkelhebel (4) und wenigstens 
einen oberen Winkelhebel (5) aufweist und dass 
die unteren Winkelhebel (4) im Abstand nebenein- 
ander starr an einer ortsfest gelagerten Winkelhe- 
belwelle (18) befestigt sind. 

Stanzwerk nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jedes Hebelsystem zwei untere Win- 
kelhebel (4) und einen oberen Winkelhebel (5) 
aufweist. 

Stanzwerk nach Anspruch 3 und 5, dadurch 
gekennzeichnet, dass zwischen den Enden der ver- 
tikalen Hebelarme (4a) der unteren Winkelhebel (4) 
eine Welle (17) drehbar gelagert ist, welche die 
Welle des Schubgelenks (6) bildet, und dass der 
vertikale Hebel(5a) des oberen Winkelhebels (5) 
mit dieser Welle (17) gelenkig verbunden und im 
Schubgelenk verschiebbar ist. 

Stanzwerk nach einem der Anspruche 4 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass an der erwShnten 
Winkelhebelwelle (18) ein weiterer Hebelarm (4a ) 
parallel zu den vertikalen Hebelarmen (4a) der 
Winkelhebel (4) starr befestigt und mit seinem Ende 
an dem Lenker (12. 12') angelenkt ist. 

Stanzwerk nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jeder Exzenterzapfen mittels zweier 
Lenker einerseits mit dem vertikalen Hebelarm des 
unteren Winkelhebels und andererseits mit dem 
vertikalen Hebelarm des oberen Winkelhebels ver- 
bunden ist. 



Claims 



A punching unit for the perforation of sheet-like arti- 
cles with a horizontal cutting plate (1) and a verti- 
cally movable tool plate (2) parallel thereto, and with 
a drive mechanism ( 1 5), by means of which the tool 
plate (2) is displaceable upwards and downwards in 
oscillation, wherein the tool plate (2) is suspended 
on each of mutually opposite sides by means of 
articulated lifting rods (3) from a lever system which 
carries a counterweight (16) and which has at least 
one angle lever (4), mounted so as to be rotatable 
about a fixed horizontal axis (8). the lifting rods (3) 



being articulated on the one, essentially horizon- 
tally directed lever arm (4b) of each of said levers 
(4) and the drive device (15) being designed for piv- 
oting all the levers (4) to and fro simultaneously and 

5 in doing so for moving the lever (4) on one side 

respectively in the opposite direction to the corre- 
sponding lever on the other side, in such a way that 
the counterweights (16) can be driven in the oppo- 
site direction to the vertical movement of the tool 

10 plate (2). characterised in that 

a) said lever is arranged as a lower angle lever 
(4) and each lever system comprises at least 
one upper angle lever (5) arranged above said 

is lower angle lever and mounted in its angle 

region so as to be also rotatable about a fixed 
horizontal axis (11); 

b) each angle lever (4, 5) has an essentially 
vertically directed lever arm (4a. 5a) and an 

20 essentially horizontally directed lever arm (4b. 

5b), the vertical lever arm (4a) of the lower 
angle lever (4) pointing upwards and the verti- 
cal lever arm (5a) of the upper angle lever (5) 
pointing downwards; 

25 c) the counterweight (16) is installed on the 

horizontal lever arm (5b) of the respective 
upper angle lever (5) of each lever system, and 
d) the drive device (15) is designed for pivoting 
the angle levers (4, 5) of each lever system 

30 which are located one above the other respec- 

tively in opposite directions to one another 
around their fixed axes (8. 1 1 ). 

2. The punching unit as claimed in claim 1. wherein 
35 the drive device has a double eccentric (15) which 

is installed between the two lever systems and 
which can be set in rotation about a fixed axis (13) 
and has on diametrically opposite sides eccentric 
pins (14. 14'), of which one eccentric pin (14) and 
40 the other, respectively (1 4') is connected by means 
of links to the vertical lever arms (4a. 5a) of the 
angle levers arranged one above the other and 
belonging to one lever system and the other, 
respectively. 

45 

3. The punching unit as claimed in claim 2, wherein 
the ends of the vertical lever arms (4a. 5a) of the 
angle levers located one above the other are con- 
nected to one another rotatably by means of a slid- 

so ing joint (6), and wherein the connection between 
an eccentric pin (14. 14') and the respective lever 
system consists of a link (12, 12 ) which is con- 
nected in an articulated manner to the sliding joint 
(6), so that, during the rotation of the double eccen- 

55 trie (15). the sliding joints (6) of the two lever sys- 
tems are moved to and fro in opposition in an at 
least approximately horizontal direction. 

4. The punching unit as claimed in one of claims 1 to 
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3, wherein each lever system has a plurality of 
lower angle levers (4) and at least one upper angle 
lever (5), and wherein the lower angle levers (4) are 
rigidly fastened at a distance next to one another to 
a fixedly mounted angle-lever shaft (18). 5 

5. The punching unit as claimed in claim 4. wherein 
each lever system has two lower angle levers (4) 
and one upper angle lever (5). 

10 

6. The punching unit as claimed in claims 3 and 5, 
wherein a shaft (1 7) forming the shaft of the sliding 
joint (6) is mounted rotatably between the ends of 
the vertical lever arms (4a) of the lower angle levers 
(4), and wherein the vertical lever arm (5a) of the is 
upper angle lever (5) is connected to this shaft (17) 

in an articulated manner and is displaceable in the 
sliding joint. 

7. The punching unit as claimed in one of claims 4 to 20 
6, wherein a further lever arm (4a') is rigidly fas- 
tened, parallel to the vertical lever arms (4a) of the 
angle lever (4), to said angle-lever shaft (18) and is 
articulated at its end on the link (12, 12'). 

25 

8. The punching unit as claimed in claim 2, wherein 
each eccentric pin is connected by means of two 
links on the one hand to the vertical lever arm of the 
lower angle lever and on the other hand to the ver- 
tical lever arm of the upper angle lever. 30 

Revendications 




127 B1 10 

region de son coude egalement autour d'un 
axe fixe horizontal (11); 

b) chaque levier coude (4, 5) presente un bras 
de levier dirige sensiblement verticalement (4a, 
5a) et un bras de levier (4b, 5b) dirige sensible- 
ment horizontalement, le bras de levier vertical 
(4a) du levier coude inferieur (4) etant dirige 
vers le haut et le bras de levier vertical (5a) du 
levier coude superieur (5) etant dirige vers le 
bas ; 

c) le contrepoids (16) est dispose sur le brasde 
levier horizontal (5b) de chacun des leviers 
coudes superieur (5) de chacun des systemes 
de leviers et ; 

d) le dispositif d'entrainement (15) est agence 
de mantere k entrainer en rotation les leviers 
coudes superposes (4, 5) de chaque systeme 
de leviers dans des sens opposes autour de 
leurs axes fixes (8, 11). 

2. Unite d'etampage selon la revendication 1 , caracte- 
risee en ce que le dispositif d'entrainement com- 
prend, entre les deux systemes de leviers. un 
double excentrique (15) entraTnable en rotation 
autour d'un axe fixe (13) et muni de deux manetons 
(14, 14') diametralement opposes qui sont respecti- 
vement relies par des bielles aux bras de levier ver- 
ticaux (4a, 5a) des leviers coudes superposes de 
chacun des systemes de leviers. 



1 . Unit6 d'etampage pour la perforation d'objets plats 
comprenant une plaque de coupe horizontale (1 ) et 35 
une plaque-outil (2) paralieie k la plaque de coupe 
et mobile verticalement, un mecanisme d'entraine- 
ment (15) par lequel la plaque-outil (2) est deplaga- 
ble verticalement de manure oscillante. dans 
laquelle la plaque-outil (2) est suspendue par ses 40 
cdtes opposes k I'aide de bielles (3) articuiees cha- 
cune k un systeme de levier portant un contrepoids 
(16) et presentant au moins un levier (4) monte 
rotativement autour d'un axe fixe horizontal (8). les 
bielles (3) etant articuiees k Tun des bras (4b) dirige *s 
sensiblement horizontalement de ces leviers (4) et 
dans laquelle le dispositif d'entrainement (15) est 
agence de telle sorte que tous les leviers (4) 
oscillent simultan£ment et entrainent ainsi le levier 
(4) de Tun des cdtes en sens oppose k celui du so 
levier situe de I'autre cfite, de telle sorte que le con- 
trepoids (16) est entrainable dans le sens oppose 
au d6placement vertical de la plaque-outil (2), 
caracterisee en ce que : 

55 

a) le levier est agence en levier inferieur coude 
(4) et chaque systeme de levier comprend au 
moins un levier coude superieur (5) dispose au 
dessus et qui est monte rotativement dans la 



3. Unite d'etampage selon la revendication 2. caracte- 
risee en ce que les extremites des bras de levier 
verticaux (4a. 5a) des leviers coudes superposes 
sont relies rotativement au moyen d'une articulation 
k glissiere (6) et que la liaison entre un maneton 
d' excentrique (14, 14 ) et le systeme de leviers cor- 
respondent est constituee d'une bielle (12. 12') arti- 
cuiee sur I'articulation k glissiere (6), de telle sorte 
que lors de la rotation du double excentrique (15) 
les articulations k glissiere(6) des deux systemes 
de leviers sont entrainees dans des sens opposes 
dans une direction au moins approximativement 
horizontale. 

4. Unite d'etampage selon Tune des revendications 1 
k 3. caracterisee en ce que chaque systeme de 
leviers comprend plusieurs leviers coudes inf e- 
rieurs (4) et au moins un levier coude superieur (5) 
et ce que les leviers coudes inferteurs (4) sont fixes 
rigidement I'un k cdte de I'autre. k une certaine dis- 
tance I'un de I'autre, k un axe fixe (18). 

5. Unite d'etampage selon la revendication 4. caracte- 
risee en ce que chacun des systemes de leviers 
comprend deux leviers coudes inferieurs (4) et un 
levier coude superieur (5). 
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6. Unit6 d'&ampage seton les revendications 3 et 5. 
caract§ris6e en ce qu'un arbre (17) est mont6 rota- 
tivement entre les extr6mit6s des bras de levier ver- 
ticaux (4a) des leviers coudes interieurs (4). cet 
arbre constituant I'arbre de Participation & glisstere 5 
(6), et en ce que le bras de levier vertical (5a) du 
levier coud6 sup6rieur (5) est articu!6 sur cet arbre 
(17) et d6plagable dans I'articulation d glisstere. 

7. Unit6 d'6tampage selon I'une des revendications 4 10 
& 6, caract6ris6e en ce qu'un autre bras de levier 
(4a') parallels aux bras de levier verticaux (4a) des 
leviers coudes (4) est fix§ rigidement k I'arbre (18) 
des leviers coudes et qu'il est articul6 par Tune de 
ses extr6mit6s & la bielle d'excentrique (12, 12'). is 

8. Units d'6tampage selon la revendication 2, caracte- 
ris6e en ce que chacun des manetons d'excentri- 
que est relte par deux bielles, d'une part, au bras de 
levier vertical du levier coud6 interieur et. d'autre 20 
part, au bras de levier vertical du levier coud6 sup6- 
rieur. 

25 
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